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Development of an unmanned aerial vehicle with tilt-wing 
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Tomoyuki MIYANO, Akira HABAZAKI, Masataka TSUTSUMINO 
 
Abstract : Various drone had become widely used for many applications. Unmanned aircrafts are desired to 
be used in wide range and for long distance flights, and a drone equipped with tilt-wings could realize these 
requirements. This paper presents development of a quad-rotor aerial vehicle with tilt-wing and the gain 
determination process. The flight control system of the tilt-wing drone is required to be developed originally. 
Flight experiments were performed to verify the validity of the gain determination process. Consequently 
the process is enough stable to control our developing unmanned aerial vehicle with tilt-wing. 





























































































































I:機体の慣性モーメント  c:機体の減衰係数 
M:機体の質量  L:中心からモータまでの距離 
θ:機体の傾斜角  x:回転軸から重心までの距離 
F:モータの推力 k:推力係数 
𝐼𝐼?̈?𝜃  + c?̇?𝜃 + M g x θ = L (F1 - F2 ) (1) 
ここで，F=kVとすると，伝達関数 G(s)は式(2)となる． G(s) = 𝛩𝛩(𝑠𝑠)
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全幅 1695mm 全高 200mm 
全長 320mm 機体全重量 1146.6g 
翼弦長 200mm 翼幅 520mm 





























































































































I:機体の慣性モーメント  c:機体の減衰係数 
M:機体の質量  L:中心からモータまでの距離 
θ:機体の傾斜角  x:回転軸から重心までの距離 
F:モータの推力 k:推力係数 
𝐼𝐼?̈?𝜃  + c?̇?𝜃 + M g x θ = L (F1 - F2 ) (1) 
ここで，F=kVとすると，伝達関数 G(s)は式(2)となる． G(s) = 𝛩𝛩(𝑠𝑠)

























L a a L aK a





   





 KP KI KD 









全幅 1695mm 全高 200mm 
全長 320mm 機体全重量 1146.6g 
翼弦長 200mm 翼幅 520mm 















































































科大学大学院 工学研究科 基盤工学専攻 修士論文，2011． 
[3] 宮野智行，植原雅貴，中島正樹，"限界感度法を用いたドロー
ンの飛行制御に関する一手法，”東京都立産業技術高等専門
学校研究紀要，12, pp.68-70, 2018. 
[4] 北森俊行，"制御対象の部分的知識に基づく制御系の設計法，”
SICE論文集，15，4，pp.549-555，1972． 
4.  教育論文（教育研究分野） 
 
62
